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פעילות מספר 4

פעילות מספר 4 – תחרות ראשונה.
בפעילות זו נמשיך לעבוד עם הרובוט שבנינו בשיעור שעבר.
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רובוט

את חיישן המרחק האולטרא סוני נשאיר מחובר לרובוט אולם לא נעשה בו שימוש בפעילות זו.
בשיעור זה נפעיל את הרובוט כמערכת בקרה.
מערכת בקרה היא:

1. מערכת – כלומר אוסף של רכיבים.
2. מטרת המערכת – לשמור על ערכו של גורם משתנה הניתן למדידה במערכת.
· האם הרובוט שבנינו בשיעור הקודם הוא מערכת בקרה?
     
· מנו חמש דוגמאות של מערכות הכוללות מערכות בקרה המוכרות לכם. לכל מערכת, ציינו בטבלה מהו הגורם שאת ערכו מבקרת המערכת. 
	מספר
	שם המערכת
	מטרת המערכת
	המשתנה אותו מבקרת תת מערכת הבקרה.

	דוגמה
	קומקום
	הרתחת מים
	טמפרטורת המים

	1
	     
	     
	     

	2
	     
	     
	     

	3
	     
	     
	     

	4
	     
	     
	     

	5
	     
	     
	     


כללי התחרות:

הפעם נתכנת את הרובוט לבצע תחרות. זירת התחרות נראית כך:
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זירת התחרות
תקנון התחרות:

1. קובעים באופן אקראי מה יהיה המרחק בין קו הזינוק וקו הסיום ומסמנים את הקוים. מסיבות ברורות, מרחק זה יכול להשתנות ממקצה למקצה.
2. לאחר קביעת המרחק וסימון הקוים, הקבוצה מתכנתת את הרובוט בהתאם למרחק שנקבע.
3. מפעילים את הרובוט ושעון עצר (סטופר).
4. הרובוט מתחיל לנוע לעבר קו הסיום.
5. כשהרובוט נעצר עוצרים את שעון העצר.
6. אם הרובוט נוגע בקו הסיום עם אחד מגלגליו, המקצה נפסל.
הניקוד בתחרות הוא מכפלת זמן הנסיעה של הרובוט (בשניות) במרחק העצירה של הרובוט מן הקיר במילימטרים. הקבוצה המנצחת היא כמובן זו שזוכה בניקוד הנמוך ביותר.

דוגמה:
הרובוט של קבוצה א נוסע במשך חמש שניות ונעצר במרחק של שני סנטימטר (20 מילימטר). הניקוד של קבוצה א הוא 100 = 5*20.

הרובוט של קבוצה ב נע מהר יותר ועובר את הדרך ב 4.5 שניות בלבד אולם הוא נעצר במרחק גדול יותר של 25 מילימטר מהקו. לכן רובוט זה "מזכה" את קבוצתו ב 112 = 4.5*25 נקודות. לכן, למרות שהרובוט של קבוצה ב מהיר יותר, הרובוט של קבוצה א זוכה במקצה זה.

· מה צריך לדרוש ממערכת הרובוט כדי שקבוצתכם תנצח בתחרות?
     
כיצד גורמים לזה?

כזכור, את תנועת הרובוט מאפיינים בעזרת הפקודה move:
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פקודה זו מאפשרת לבקר את מרחק התנועה של הרובוט על בסיס זמן או לפי מספר הסיבובים (או הזווית) שנע המנוע עד לעצירה. לפני שנתחיל את התחרות, נברר האם כדאי להעדיף לבקר את מרחק תנועת הרובוט על בסיס זמן או לבקר את מרחק התנועה של הרובוט על בסיס מספר הסיבובים. 
· מהי השערתכם? האם ניתן יהיה להגיע לדיוק טוב יותר כאשר מבקרים את מרחק תנועת הרובוט על בסיס זמן או על בסיס מספר הסיבובים?
     
· כיצד נבדוק את ההשערה?
     
ניסוי מספר 1:

אנו רוצים לבדוק את ההשערה:

בקרה מרחק התנועה של הרובוט על בסיס זווית עדיפה מאשר בקרת תנועה על בסיס זמן.
כדי לבדוק את ההשערה, בהתאם לתנאי התחרות, עלינו למצוא מספר קבוע כלשהו (X) כך שאם נחלק/נכפיל  אותו במרחק שיקבע בין הקוים נוכל לתכנת את הרובוט כך שינוע בצורה בהתאם לתנאי התחרות (זמן קצר ומרחק עצירה מינימלי).
נבחן שתי תוצאות אפשריות של ניסוי:  
ניסוי דוגמה דמיוני 1:
נניח שביצענו ניסוי ובו שישה שלבים. בכל שלב הורינו לרובוט לנוע 1, 2, 4, 6, 8 ו 10 שניות ולעצור. בתום כל ניסוי מדדנו את המרחק שעבר הרובוט. לאחר מכן, חישבנו בעמודה האחרונה את מנת המרחק וזמן הנסיעה כלומר כמה סנטימטר עבר הרובוט בשניה אחת (בממוצע). את תוצאות הניסוי הדמיוני שערכנו ריכזנו בטבלה הבאה: 
	מספר ניסוי
	זמן נסיעה (שניות)
	מרחק נסיעה (סנטימטר)
	סנטימטר לשניה.

	1
	1
	10
	10

	2
	2
	20
	10

	3
	4
	40
	10

	4
	6
	60
	10

	5
	8
	80
	10

	6
	10
	100
	10


אם אלו יהיו תוצאות הניסוי נוכל להניח שניתן לקבוע בדיוק טוב את המרחק שינוע הרובוט היות ומן הניסוי ניתן להסיק שבכל שניה הרובוט עובר עשרה סנטימטר.
· לכמה זמן יש לתכנת רובוט זה כדי שינוע 70 סנטימטר?
     
ניסוי דוגמה דמיוני 2:

כעת נניח שביצענו את אותו הניסוי שבו שינינו את זמן התנועה של הרובוט. אלא שבניסוי זה, מסיבות שונות התקבלו התוצאות הבאות:

	מספר ניסוי
	זמן נסיעה (שניות)
	מרחק נסיעה (סנטימטר)
	סנטימטר לשניה.

	1
	1
	10
	10

	2
	2
	18
	9

	3
	4
	45
	11.25

	4
	6
	58
	9.666

	5
	8
	85
	10.625

	6
	10
	95
	9.5


על סמך תוצאות אלו יקשה עלינו לקבוע את הזמן הדרוש לכך שהרובוט יעצור הכי קרוב שאפשר לפס וכך יגדל הסיכוי שנפסיד בתחרות.
· לכמה זמן יש לתכנת רובוט זה כדי שינוע 70 סנטימטר?
     
ניגש לבצע ניסוי זה "באמת" עם הרובוט שבנינו:

ניסוי מספר 1:

· כתבו תוכנית שתגרום לרובוט לנוע שניה אחת ב 50% מההספק המרבי. 
· מדדו את מרחק הנסיעה של הרובוט.
· חזרו על הניסוי עבור 2, 4, 6, 8 ו 10 שניות.
	מספר ניסוי
	זמן נסיעה (שניות)
	מרחק נסיעה (סנטימטר)
	סנטימטר לשניה.

	1
	1
	     
	     

	2
	2
	     
	     

	3
	4
	     
	     

	4
	6
	     
	     

	5
	8
	     
	     

	6
	10
	     
	     


לביצוע הפעולות הבאות, מומלץ להשתמש בגיליון אלקטרוני.
· רשמו את המרחק שעבר הרובוט בעמודה השלישית.
· חשבו את מספר הסנטימטרים שעבר הרובוט בכל שניה ורשמו בעמודה 4.
· סרטטו גרף שיתאר את תגובת הרובוט (ניתן גם להשתמש בגיליון אלקטרוני).
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בזמן בניית גרף המתאר תגובת מערכת הציר האופקי יתאר תמיד את הקלט של המערכת (משתנה בלתי תלוי) והציר האנכי את הפלט שלה (משתנה תלוי).
· האם בעקבות הניסוי מצאתם את הקבוע המיוחל?
     
· האם תוצאות ניסוי זה תלויות במהירות המנועים (50% בניסוי זה)?
     
· האם תוצאות ניסוי זה תלויות בקוטר הגלגלים?
     
ניסוי מספר 2:

· כתבו תוכנית שתגרום לרובוט לנוע סיבוב אחד ב 50% מההספק המרבי. 
· מדדו את מרחק הנסיעה של הרובוט.
· חזרו על הניסוי עבור 2, 4, 6, 8 ו 10 סיבובים.
	מספר ניסוי
	מספר סיבובים
	מרחק נסיעה (סנטימטר)
	סנטימטר לסיבוב.

	1
	1
	     
	     

	2
	2
	     
	     

	3
	4
	     
	     

	4
	6
	     
	     

	5
	8
	     
	     

	6
	10
	     
	     


לביצוע הפעולות הבאות, מומלץ להשתמש בגיליון אלקטרוני.
· רשמו את המרחק שעבר הרובוט בעמודה השלישית.
· חשבו את מספר הסנטימטרים שעבר הרובוט בכל סיבוב ורשמו בעמודה 4.
· סרטטו גרף שיתאר את תגובת הרובוט (ניתן גם להשתמש בגיליון אלקטרוני).
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· האם בעקבות הניסוי מצאתם את הקבוע המיוחל?
     
· האם תוצאות ניסוי זה תלויות במהירות המנועים (50% בניסוי זה)?
     
· האם תוצאות ניסוי זה תלויות בקוטר הגלגלים?
     
· לפי תוצאות הניסוי, איזו שיטה עדיפה?
     
· כעת מוטל עליכם לחשוב כיצד תגרמו לרובוט לנוע במהירות גבוהה ולעצור. הציעו רעיונות.
     
בצעו את התחרות – בהנאה!!!
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